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Prufungsantrag gam. § 44 PatG ist gestellt 

@ Fahrzeugumgebungs-Obenvachungsvorrichtung 

@ Fahrzeugumgabungs-Oberwachungsvorrichtung, umfas- 
s nd: eine Oberwachungseinrichtung zur Erfassung von 
Objekten, welche &ich in dar Umgebung einas Fahrzeuges 
befinden, und zur Ausgabe von Positionen der Objekte, 
weiche durch ein vorbestimmtes Erfassungskoordinatansy- 
stem definiert werdan; eine tCoordinatentransformationsein- 
richtung, weiche ein Berechnungskoordinaten system hat, in 
welcham eine Position der Obenwacfiungseinrichtung ain 
Ursprungspunkt ist, eine Fahrtrichtung des Fahrzauges eine 
erste Koordinatenachsa ist, und eine zur ersten Koordinaten- 
achse orthogonate Achse eine zwerte Koordinatenachse ist, 
zur Transfonnierung der Positionen der Objekte in Positto* 
n n, weiche durch das Berechnungskoordinatensystem defi- 
niert sind; eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungsvor* 
richtung zur Erfassung einer Fahrzeuggeschwindigkeit des 
Fahrzeugs; eine Station arobjekt-Auswahleinrichtung zum 
Auswahlen erner Vtelzahl von stationaren Objekten unter den 
Objekten, auf dar Grundlage der Fahrzeuggeschwindigkeit; 
und ine Fehlererfassungseinrichtung zur Erfassung ein r 
Abweichung einer optischen Achse der Oberwachungsein- 
richtung auf der Grundlage der Fahrzeugg schwindigkeit 
der Komp nantan d r ersten Koordinatenachse der Vi Izahl 
V n stationaren Objekten, walche durch di Stationarobjekt- 
Au&wahleinrichtung ausgewahit wurden, und von Verande* 
rungsgroBen in K mp nenten der zweiten Koordinat nachse 
der Vielzahi v n stati naren Objekten in einer vorb stimm- 
ten Zeitspanne. 
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Beschreibung 

Die vorli gende Erfindung bezi ht sich auf eine Umgebungsuberwachungsvorrichtung eines Fahrzeuges, 
welches ine Ob rwachungseinrichtung, wie in Laserradar, eine Kamera oder dgL hat, insbesondere zur 
Erfassung einer Abweichung der optischen Achse der Umgebungsuberwachungsvonichtung. 

Aus der ungepriiften japanischen Patentanmeidung mh der Veroffentlichungsnummer 225277/1995 ist eine 
konventionelie Vorrichtung bekannt Bei der Vorrichtung dieser Veroffentlichimg ist eine Umgebungsuberwa- 
chungsvorrichtung an einem Fahrzeug genau angebracht 

Audi wenn die Anbringungsgenauigkeit mittels der in dieser Veroffentlichimg offenbarten Einhchtung ver- 
bessert wird, da gemaB der konventionelien Vorrichtung die Umgebungsuberwachungsvorrichtung an einem 
Fahrzeug unter Verwendung von AnschluBteilen genau anzubringen ist» ist ein Fehler beim Anbringen unaus- 
weichlich. 

Ebenso, sogar wenn die Umgebungsuberwachungsvorrichtung an dem Fahrzeugkorper genau angebracht ist, 
kann es sein, daB die optische Achse der Umgebungsuberwachungsvorrichtung nicht zur Fahrtrichtung des 
Fahrzeuges ausgerichtet ist, auf grund einer Verzerrung des Fahrzeugkorpers an sich. 

Im Hinblick hierauf wird unter Bezugnahme auf Fig. 6 eine einf ache Beschreibung gegeben. Fig- 6 ist eine 
erkiarende Ansicht, zur Erklarung, da& die optische Achse der Oberwachungseinrichtung durch Verzerrung des 
Fahrzeugkorpers abweicht. In Fig. 6 bezeichnet die Ziffer 100 das Fahrzeug und die Ziffcr 101 bezeichnet 
Reifen, deren Richtung nicht mit der Fahrzeugrichtung ausgerichtet ist, aufgrund einer Verzerrung des Fahr- 
zeugkorpers. Rg- 6 veranschaulicht ein Beispiel, in welchem zum besseren Verstandnis der Fahrzeugkorper 
stark verzerrt ist Die Ziffer 102 bezeichnet ein Laserradar, Ziffer 103 bezeichnet die optische Achse des 
Laserradars und Ziffer 104 bezeichnet die Fahrtrichtung des Fahrzeuges. 

Wie aus Fig. 6 ersichtiich ist, sogar wenn das Laserradar am Fahrzeug 100 genau angebracht ist, kann es sein, 
daB die optische Achse 103 nicht mit der Fahrtrichtung 104 ausgerichtet ist, wie dargestellt, wenn der Fahrzeug- 
korper verzerrt ist 

Ebenso, sobald die Umgebungsuberwachungsvorrichtung daran angebracht ist, wenn die optische Achse der 
Umgebungsuberwachungsvorrichtung aus irgend einem Grunde verschoben wird, beispielsweise durch Locke- 
rung der Bef esdgungsschrauben usw^ kann die Verschiebung bzw. Abweichung nicht eriaBt werden. 

Femer, wenn die optische Achse der Umgebungsuberwachungsvorrichtung durch irgend eine Ursache wah- 
rend der Fahrt verschoben bzw. verandert wird, kann die Abweichung nicht wahrend des Fahrens korrigiert 
werden. 

Die vorliegende Erfindung wurde durchgefuhrt, um das oben erwahnte Problem zu losen, und es ist eine 
Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung zu schaff en, welche 
in der Lage ist, eine Abweichimg der optischen Achse einer Oberwachungseinrichttmg zu erf assen. 

Es ist femer eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die Zuverlassigkeit eines Abweichungswerts 
der optischen Achse zu verbessem, dadurch, da6 der Wert einer Rlterverarbeitung imterzogen wird. 

Femer ist es eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die Zuverlassigkeh des Abweichimgswerts 
einer optischen Achse zu verbessem, durch Gewichten des Abweichungswerts vor der Filterverarbeitung. 

Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, genaue Ortsinformation bereitzustellen, durch 
Korrigieren der Ortinfonnation von Objekten, welche von einer Oberwachungseinrichtung erfaBt werden, in 
Obereinstimmung mit der Abweichung der optischen Achse. 

Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Vorrichtung zu schaffen, welche in der Lage ist 
die Ortsinformation von Objekten auf einf ache Weise zu korrigieren. 

Ebenso ist es eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Vorrichtung zu schaffen, welche zur 
Korrektur von Ortsinformationen uber Objekte in der Lage ist, ohne einen komplizierten Berechnungsvorgang. 

Ebenso ist es eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung die Zuverlassigkeit einer Vorrichtung zu 
verbessem, durch das Verhindem der Erfassung einer Abweichung der optischen Achse unser vorbestimmten 
Bedingungen. 

Zusatzlich ist es eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die Zuverlassigkeit einer Vorrichtung zu 
verbessem, durch fortgesetzte Korrektur von Ortsinformationen von Objekten, sogar wenn die Erfassung der 
Abweichung der optischen Achse verhindert wird. 

GemaB eines ersten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugimigebungs-Oberwachungsvor- 
richtung geschaffen, welche umf aSt: 

— eine Oberwachungseinrichtung zur Erf assimg von Objekten, welche sich in einer Umgebung des Fahr- 
zeugs befinden, und zur Ausgabe von Positionen der Objekte, definiert von einem vorbestimmten Erfas- 
sungskoordinatensystem; 

— eine Koordinatentransformationseinrichtung, welche ein Berechnungskoordinatensystem hat, in wel- 
chem eine Position der Oberwachungseinrichtung ein Urspnmgspunkt ist eine Fahrtrichtung des Fahrzeu- 
ges eine erste Koordinatenachse ist, und eine zur ersten Koordinatenachse orthogonale Achse eine zweite 
Koordinatenachse ist, zur Transformierung der Posidonen der Objekte in Positionen, welche durch das 
Berechnungskoordinatensystem definiert sind; 

— eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungsvorrichtung zur Erfassung einer Fahrzeuggeschwindigkeit 
des Fahrzeugs; 

— eine Auswahlvorrichtung fur stationare Objekte, zum Auswahlen in r Vielzahl von stationaren Obj k- 
ten unter den Objekten, auf der Grundlage der Fahrzeuggeschwindigkeit; und 

— eine Fehlererfassungseinrichtung zur Erfassung einer Abweichung der optischen Achse der Oberwa- 
chungseinrichtung auf der Grundlage der Fahrzeuggeschwindigkeit, von Komponenten der ersten Koordi- 
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natenachse der Vielzahl von stationaren Objekten, welche durch die Auswahlvorrichtung fur stationare 
Objekt ausgewahlt wurden^ und von Veranderungsmengen in den Komponenten der zweiten Koordina- 
tenacKse der Vielzahl von statioi^ren Objekten in einer vorbestimmten Zeitspanne* 

GemaB eines zweiten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungs- 5 
vorrichtung gemaB des ersten Aspekts geschaffen, welche daruber hinaus eine Filtereinrichtung unifaBt, zur 
Filterung der von der Fehlererfassungseinrichtung erf aBten Abweichung. 

GemaB eines dritten Aspekts der vorliegenden Ertindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvor- 
richtung gemaB des zweiten Aspekts geschaffen, bei welcher die Filtereinrichtung die Abweichung vor dem 
Rltem der Abweichung gewichtet, so daB je groBer die Anzahi der ausgewahlten stationaren Objekte ist, desto 10 
starker wird die GewichtungsgroBe auf eine erf aBte Ausgabe der Fehlererfassungseinrichtung angewendet 

GemaB eines vierten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Uberwachungsvor- 
richtung gemaB des zweiten Aspekts geschaffen, bei welcher die Filtereinrichtung die Abweichung vor dem 
Filtem der Abweichtmg gewichtet, so daB, je groBer die Differenz zwischen den Komponenten der ersten 
Koordinatenachse der Vielzahl von ausgew§hlten stationaren Objekten ist, desto starker wird der Gewichtungs- 15 
wert auf eine erfaBte Ausgabe der Fehlererfassungseinrichtung angewendet 

GemaB eines funften Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvor- 
richtung gemaB des ersten Aspekts geschaffen, welche weiteriiin eine Korrektureinrichtung umfaBt, zur Korrek- 
tur der Positionsinforraation der erfaBten Olsjekte in Obereinstinmiung mit der Abweichung der optischen 
Achse. 20 

GemaB eines sechsten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungs- 
vorrichtung gemaB des funften Aspekts geschaffen, bei welcher die Korrekturvonichtung die Fositionsinf orma- 
tion der erfaBten Objekte durch Verschieben des Berechnungskoordinatensystems m Obereinstimmung mit der 
Abweichung der optischen Achse korrigiert 

GemaB eines siebten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgcbungs-Oberwacfaungsvor- 25 
richtung gemaB des funften Aspektes geschaffen^ bei welcher die Korrekturvonichtung die Positionsinforma- 
tion der erfaBten Objekte durch Verschieben des Erfassungskoordinatensystems in Obereinstimmung mit der 
Abweichung der optischen Achse korrigiert 

GemaB eines achten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwacfaungsvor- 
richtung gemaB des ersten Aspektes geschaffen, wetehe weiterhin eine Laufradius-Abschatzeinrichtung umf afit, 30 
zur Abschatzung eines Lauhadius des Fahrzeugs, und eine Berechnungsverhinderungseinrichtung, zur Verhin- 
derung der Berechnung der Fehlererfassungseinrichtung, wenn der Laufradius des Fahrzeuges als ein vorbe- 
snmmter Laufradius oder weniger abgeschatzt wird. 

GemaB eines neunten Aspekts der vorliegenden Erfindung wird eine Fahrzeugumgebungs-Oberwachungs- 
vorrichtung gemaB des achten Aspektes geschaffen, welche weiteriiin eine Korrekturvorrichtung zur Korrektur 35 
von Fositionsinf ormadonen der Objekte in Obereinstimmung mit der Abweichung der optischen Achse umfaBt, 
und wobei die Korrektureinrichtung den Korrekturvorgang fortsetzt, sogar wenn die Berechnung der Fehlerer- 
fassungseinrichtung verhindert wird. 

Fig, 1(a), i(b) und 1(c) sind erkiarende Ansichtea welche, die relative Bewegung von stationaren Objekten 
zeigen, welche von einem Laserradar erfaBt wurden; 40 

Fig. 2 ist eine erkiarende Ansicht, welche den technischen Gedanken der ersten AusfQhnmg erklart; 

Fig. 3 ist eine erkiarende Ansicht, welche ein Verfahren zur Berechnung der Abweichung einer optischen 
Achse erklart; 

Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, welches den Aufbau der ersten Ausfuhrung zeigt; 

Fig. 5(a), 5(b) xmd 5(c) sind erkiarende Ansichten zur Erklarung von Koordinatensystemen; und 45 
Fig. 6 ist eine erkiarende Ansicht welche erklart, daB eine optische Achse einer Oberwachungseinrichtung 
durch die Verzemmg eines Fahrzeugkorpers verschoben wird. 

AUSFOHRUNG 1 

50 

Als erstes wird eine Beschreibung mittels der Betrachtung der Ausfuhrung 1 gegeben. 

Die Fig. 1(a), 1(b) und 1(c) sind erkiarende Ansichten, welche eine Relativbewegung von stationaren Objekten 
zeigen, welche von einem Laserradar erfaBt werden, wobei Fig. i(a) einen Fall veranschaulicht, in weichem ein 
Fa^eug entlang einer geraden StraBe fahrt und eine optische Achse des Laserradars noit der Fahrtrichtung des 
Fahrzeuges ausgerichtet ist Fig. 1(b) einen Fall veranschaulicht in weichem das Fahrzeug auf einer geraden 55 
StraBe fahrt und die optische Achse des Laserradars nicht mit der Fahrtrichtung des Fahrzeuges ubereinstimmt 
und Fig. 1(c) einen Fall veranschaulicht, in weichem das Fahrzeug auf einer gebogenen StraBe fahrt und die 
optische Achse des optischen Laserradars mit der Fahrtrichtung des Fahrzeuges ausgerichtet ist 

Die Fahrtrichtung des Fahrzeuges steUt eine Richtung dar, in welcher sich das Fahrzeug zu einem Zeitpunkt 
bewegt, und wenn das Fahrzeug beispielsweise durch eine Kurve fahrt, entspricht die Richtung einer Tangential- 60 
richtung eines von einem Laufradius des Fahrzeuges gezogenen Kreises. 

In den Fig. 1(a), 1(b) und 1(c) bezeichnet cUe Zaffer 1 das Fahrzeug, die 23ffer 2 bezeichnet eine Wegmarkierung 
(z. B. ein StraBenbegrenzungspfosten) als in entlang der StraBe eingerichtetes stationares Obj kt und eine 
Pf eilmarkierung, welche an der StraBenmarkierung hangt bezeichnet eine relative Bewegungsstarke der Weg- 
marki nmg in einer vorbestimmten Zeitspanne. Die Ziff r 3 bezeichnet die Fahrtrichtung des Fahrzeuges 1, und 65 
die Ziffer 4 bezeichnet die optische Achse des Laserradars als Oberwachungseinrichtung. Die Ziffem 5 und 6 
bezeichnen Koordinatenachsen, welche ein Berechnungskoordinatensystem mit der Position des Laserradars als 
einem Ursprungspunkt definieren, wobei die Notation Y, welche durch eine Ein-Pimkt-Kettenlinie angezeigt ist, 
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eine Y-Koordinatenachse ais eine erste Koordinatenachse bezeichnet, welche in Fahrtrichtiing des Fahrzeuges 
eingesteUt ist, und di Notation X, welche durch eine Ein-Punkt-K.ettenlinie angezeigt ist, bezeichnet die 
X-Koordinatenachs als eine zweite Koordinat nachse, w Iche in eine zur Y-Koordinatenachse orthogonale 
Richtung eingesteUt ist. 

5 Als erstes wird angenommen, daB der Laserradar die StraBemnarkierungen erfafit, wenn das Fahrzeug auf 
einer geraden StraBe lauft Wenn die optische Achse des Laserradars mit der Fahrtrichtung des Fahrzeuges I 
ausgerichtet ist, nahert sich die Wegmarkierung 2 dem Fahrzeug beim Fortschreiten des Fahrzeuges 1, aber 
bewegt sich nicht relativ zur X-Achsenrichtung in dem in Fig. 1(a) gezeigten Fall Im Gegensatz dazu, wenn die 
optische Achse des Laserradars gegenuber der Fahrtrichtung des Fahrzeuges 1 abweicht, nahert sich die 

10 StraBenmarkiening dem Fahrzeug beim Fortschreiten des Fahrzeuges, und daruber hinaus bewegt sie sich 
relativ in X-Achsenrichtung in Obereinstimmung mit der Richttmg^ in welcher die optische Aciise abweicht, wie 
in Fig. 1 (b) veransdiaulicht 

Daher ist es moglich, die Abweichung zwischen der optischen Achse des Laserradars und der Fahrtrichtung zu 
erfassen, durch das Erfassen der Veranderungsstarke der stationaren Objekte in X-Achsenrichtung in einer 

15 vorbestinunten Zeitspanne, d. h. der Geschwindigkeitskomponente in X-Achsenrichtung im Falle der geraden 
StraBe. 

Die relative Bewegung des stationaren Objekts in X-Achsenrichtung wird jedoch nicht nur durch die Abwei- 
chung der optischen Achse verursachL Wenn die StraBe beispielsweise gebogen ist wie in Fig. 1(c) dargestellt^ 
bewegen sich die stationaren Objekte in vorderen Positionen relativ in der X-Achsenrichtung mit der Vorwarts- 
20 bewegung des Fahrzeuges 1. Daher muB bestimmt werden, wieviel der GroBe der Geschwindigkeitskomponen- 
te in X-Achsenrichtung des erfaBten stationaren Objektes durch die Kurve verursadit wird» und wieviel davon 
durch die Abweichimg der optischen Achse. 

In der Ausf uhrung 1 werden beide voneinander unterschieden* indem auf die Tatsache geachtet wird, daB die 
Geschwindigkeitskomponente in X-Achsenrichtung, welche durch die Abweichung der optischen Achse verur- 
25 sacht wird, tmverandert bleibt, egal wie weit das stationare Objekt entfemt liegt, wohingegen bezuglich der 
Geschwindigkeitskomponente in X-Achsenrichtung, welche durch die Vorwartskurve der StraBe verursacht 
wird, die Geschwindigkeitskomponente umso grofier ist, je weiter entfemt das stationare Objekt ist, wohingegen 
die Geschwindigkeitskomponente umso kleiner ist, je na[her das stationare Objekt ist 

In anderen Worten, gemaB dieser Erfindung wird die Abweichung der optischen Achse durch Erfassen einer 
30 Vielzahl von stationaren Objekten erfaBt und auf der Grundlage der VeranderungsgroBe der station^en 
Objekte in X-Achsenrichtung in einer vorbestinunten Zeitperiode und der Entf emung zu diesen. 
Eine ausfuhrliche Beschreibung wird im folgenden unter Bezugnahme auf die Zeichnungen gegeben. 
Fig. 2 ist eine eiidarende Ansicht welche den technischen Gedanken der ersten Ausfuhrung erklart bei 
welcher durch unterbrochene Linien angezeigte Koordinatenachsen ein X-Y-Koordinatensystem in dem Fall 
35 bezeidmen, in welchem die optische Achse des Laserradars mit der Fahrtrichtung des Fahrzeuges ausgerichtet 
ist und durch fette Linien bezeichnete Koordinatenachsen ein X'-Y'-Koordinatensystem in dem Fall bezeichnen, 
in welchem die optische Achse des Laserradars nach rechts um einen Winkel \^ abweicht 

In Fig. 2 bezeichnen Notadonen PI bis P4 eine Vielzahl von stadonaren Objekten m der Umgebung des 
Fahrzeuges, welche durch das Laserradar erfaBt werden. 
40 Nun wird als Beispiei eine Beschreibung des stationaren Objektes P2 gegeben. 

Wenn die optische Achse des Laserradars, wie dargesteUt um \^ geneigt ist wird die X-Achsengeschwindig- 
keitskomponente Vx* des stadonaren Objektes P2 m dem geneigten X'- Y'-Koordinatensystem durch die folgen- 
de Gleichung (1) gegeben. 

45 V3C' = -Vs-sin(e-Hr) (1) 

Gleichung (1) kann durch die folgende Gleichung (2) angenahert werden, wenn angenommen wird, daB 8 und 
\(f klein genug sind. 

50 Vx'--Vs(8-v) (2) 

9 kann durch die folgende Gleichung (3) dargesteUt werden, unter Verwendung von Y' und R. 

e = (wobei y»«R) (3) 



Als nachstes wird die X-Achsengeschwindigkeitskomponente Vx' unter Verwendung von Gleichung (2) und 
Gleichung (3) wie folgt dargesteUt 

60 

Vx' = Vs-\|/ - Vs-Zl (4) 

R 

65 

Nun wird Gleichung (4) durch Ersetzen von a fur Vs und 3 fur -Vs/R wie folgt geschrieben, um das 
Verstandnis zu vereinfachen. 
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Vx' - a-v+p./ (5) 



Das bedeutet, daB y durch eine lineare Gleichung von Vx' mid y dargestellt werden kann. 

Die lineare Gleichung ist in Fig. 3 veranschaulicht In Gleichung (5) ist a-\|f ein Koordinatenachsenschnitt- 
punkt der linearen Gleichung, welcher der Wert von Vx' ist, wenn Y gleich 0 ist. 5 

Femer, da a-\|f der Koordinatenachsenschnittpunkt bt, ist die in Fig. 3 gezeigte Kurve in der Zeichnung um 
eine vorbestimmte GroBe nach oben verschoben, unabhangig von der GroBe von y*, was die Tatsache unter- 
streicht, daB die Geschwindigkeitskomponente in der X-Achsenrichtung, welche durch die oben erwahnte 
Abweichung der optischen Achse verursacht wird, gleich bleibt, egal wie die Entfemung zu dem stationaren 
Objekt ist lo 

Nun konnen die X-Achsengeschwin<figkeitskomponente Vx' und die Y'-Achsenkomponente y des stationa- 
ren Objekts P2 durch den Laserradar erfaiBt werden. Wenn die Information in dem in Fig, 3 gezeigten y'-Vx'-Ko- 
ordinatensystem auf getragen wird» kann der dargestelite Punkt von P2 aufgetragen werdea 

Durch Auftragen von P2 allein kann jedoch die Kurve der linearen Gleichung nicht gezogen werden und der 
Achsenscfanittpunkt a-y^ kann nicht berechnet werden. £s ist notwendig, mindestens zwei Punkte aufzutragen, is 
um die Kurve einer linearen Gleichung zu zeichnen. 

Daher wird in der Ausfuhnmg 1 die Vielzahl von stationaren Objekten PI bis P4 erfaBt 

Femer wird der Achsenschnittpunkt a-i^ durch das Verfahren der kleinsten Quadrate berechnet, unter 
Verwendung der Information der X'-Achsengeschwindigkeitskomponenten Vx' und der Y'-Achsenkomponen- 
ten der stationaren Objekte PI bis P4, und die Abweichung y wird durch Dividieren des berechneten a- >}r durch 20 
a erfaBt dL h. durch die Fahrzeuggeschwindigkeit Vs. 

[Me Fahrzeuggeschwindigkeit Vs kann im ubrigen durch einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor leicht erfaBt 
werden. 

Nun wird eine Erklarung einer Vorrichtung gegeben, um den oben erwahnten technischen Gedanken wie 
folgt in die Praxis umzusetzen. 25 
Fig. 4 ist ein Bockdiagranun, welches den Aufbau der Ausfuhnmg 1 zeigt. 

In Fig. 4 bezeichnet die Ziffer 5 einen Laserradar als eine Oberwachungseinrichtung, welche an einer Vorder- 
seite des Fahrzeuges 1 angebracht ist. Ziffer 6 bezeichnet eine X-Y-Koordinatentransformationseinrichtung als 
eine Koordinatentransformationseinrichtung zur Transformierung der Positionsinformation eines Polarkoordi- 
natensystems, welches durch den Laserradar erfaBt wird, in eine Positionsinformation fur ein Berechnungskoor- 30 
dinatensystem, welches ein X-Y-Koordinatensystem umfaBt, ZTiffer 7 bezeichnet einen Fahrzeuggeschwindig- 
keitssensor als eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungsdnrichtung zur Erfassung einer Fahrzeuggeschwin- 
digkeit des Fahrzeuges 1, Ziffer 8 bezeichnet eine Stationarobjekt-Auswahlvorrichtung zur Auswahi von statio- 
naren Objekten unter den erfaBten Objekten, Ziffer 9 bezeichnet eine Berechnungsvorrichtung einer X-Achsen- 
geschwindigkeitskomponente, zur Berechnung der GroBe der Relativbewegung in X-Achsenrichtung der ausge- 35 
wahlten stationaren Objekte in einer vorbestimmten Zeitspanne» d. h. X-Achsengeschwindigkeitskomponenten, 
Ziffer 10 bezeichnet eine Fehlererf assungseinrichtung zur Erfassung einer Abweichung ^ einer optischen Achse, 
auf der Grundlage des Fahrzeuggesdiwindigkeitssi^ials Vs des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 7, der 
Y'-Achsenkomponente der Vielzahl von stationaren Objekten* welche von der stationarobjekt-Auswahlvorrich- 
tung 8 ausgewahlt wurden, und der GroBe der Veranderung der X-Achsenkoordinatenkomponenten der Viel- 4o 
zahl von stationaren Objekten in einer vorbestimmten Zeitspanne, welche durch die Berechnungseinrichtung 9 
fur die X-Achsengeschwindigkeitskomponente berechnet wird, Ziffer 11 bezeichnet eine Filtervorrichtung zur 
FUterung der Abweichung v» welche von der Fehlererfasstmgseinrichtung 10 erfaBt wird, Ziffer 12 bezeichnet 
eine Korrektureinrichtung fOr die optische Achse als eine Korrektureinrichtung zur Korrektur der optischen 
Achse des Laserradars in Obereinstimmung mit der gefilterten Abweichung y', Ziffer 13 bezeichnet eine 45 
Steuerradwinkel-Erfassungseinrichtung, welche an einer Lenkwelle angebracht ist, und 21iffer 14 bezeidmet eine 
Berechnungsverhinderungseinrichtung, zur Verhinderung der Berechnung der Fehlererfassungseinrichtung 10, 
welche die Berechnimg der Fehlererfassungseiniichtung verhindert, wenn vorbestimmte Bedingungen festge- 
stellt werden, durch Empfangen der Information des Fahrzeuggeschwindigkeitssignals Vs des Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensors 7 und des Steuerradwinkels von der Steuerradwinkel-Erfassungseinrichtung 13. Hierbei 50 
bildet der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 oder die Lenkradwinkel-Erfassimgseinrichtung 13 eine Laufradi- 
us-Abschatzeinrichtung. Ziffer 15 bezeichnet eine Defekterfassungseinrichtung zur Bestimmung eines Defekts 
der Vorrichtung, durch Bestimmung, ob die durch die Filtereinrichtung 11 gefilterte Abweichung \}/' groBer oder 
gleich einem vorbestimmten Schwellwert ist, Ziffer 16 bezeichnet eine Alarmbetriebseinrichtung zur Betatigung 
einer Lautsprechers 17 durch Empfangen eines Signals von der Defektbestimmungseinrichtung 15, und Ziffer 18 55 
bezeichnet eine Steuerverhinderungseinrichtung zur Verhinderung von Steuervorgangen, welche Berechnun- 
gen durch Empfangen der Signale von der Defektbestimmungseijnrichtung 15 und unter Verwendung der 
Positionsinformation von dem Laserradar 5 durchfuhren. 

Als erstes erfaBt das Laserradar 5 Objekte, welche sich in der Umgebung des Fahrzeuges 1 befinden, durch 
Ausstrahlung einer suchwelle, wie em Nahinfrarotstrahl, elektromagnetisches Licht oder dgL Das Laserradar 5 eo 
ist mit einem Erfassungskoordinatensystem eines Polarkoordinatensystems ausgestattet, welches in Fig. 5(a) 
gezeigt ist Fig. 5(a), 5(b) und 5(c) sind erklarende Ansichten zur Erklarung der Koordinatensysteme. Fig. 5(a) 
gibt ein R-6-Koordinatensystem an, welches das Erfassungskoordinatensystem des Laserradars 5 ist. Fig. 5(b) 
gibt ein X-Y*Koordinatensy5tem an, welches das Berechnungskoordinatensystem ist, und Rg. 5(c) gibt ein 
H-V-Koordinatensystem an, w Ich s ein Erfassungskoordinatensystem in r CCD-Kamera ist, welche ine 65 
weitere Oberwachungseinrichtung ist Im ubrigen wird eine ausfuhrliche Beschreibung der CCD-Kamera welter 
untengegebea 

Wie in Fig. 5(a) gezeigt» wird die Positionsinformation eines durch das Laserradar 5 erfaBten Objekts, bei- 



BNSDOCID: -:DE_19633704A1J_> 



DE 196 33 704 Al 



spielsweise ein vorausfahrendes Fahrzeug 30, durch eine Richtung und einen Abstand angegeben. Diese Posi- 
tionsinformadon wird der X-Y-Koordinatentransformationsemrichtung 6 zugefuhrt. Die X-Y-Koordinaten- 
transfonnationseiarichtung 6 transformlert die Positionsinformation des R-O-Koordinatensystems, w Iche durch 
das Laserradar 5 rfaBt wurde, in die Positionsinformadoa des Ber chnungskoordinatensystems, welches das in 
5 Wig, 5(b) gezeigte X-Y-Koordinatensystem umfaBt Dieses Berechnungskoordinatensj^em wird zur Steuening 
des Fahrzeuges 1 verwendet, beispielsweise bei einer Zwischenfahrzeugs-Abstandssteuerung zur Steuening 
eines konstanten Zwischenfahrzeugsabstandes zum vorausfahrenden Fahrzeug 30 usw. Die Positionsinforma- 
tion der Objekte, welche durch die X-Y-Koordinatentransformationseinrichtung 6 in Positionsinformation des 
X-Y-Koordinatensystems transformlert wird, wird der Stationarobjekt-Auswahleinrichtung 8 zugefuhrt, in wel- 

10 Cher nur stationare Objekte ausgewahlt werden. 

Die Stationarobjekt-Auswahleinrichtung 8 wahlt nur stationare Objekte aus, durch Beachtimg der Tatsache, 
daB stationare Objekte sich mit einer relativen Geschwindigkeit bewegen* welche gleich der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit des Fahrzeuges 1 ist. Die Positionsinformation der stationaren Objekte in dem X-Y-Koordinatensystem 
wird der X-Achsengeschwindigkeitskomponenten-Berechnungseinrichtung 9 zugefGhrt Die X-Acfasenge- 

15 schwindigkeitskomponenten-Berechnungseinrichtung 9 berechnet eine GroBe der Relativbewegung in der 
X- Achsenrichtimg von jedem der stationaren Objekte in einer vorbestimmten Zeitspanne, d. h. die X- Achsenge- 
schwindii^eitskomponente auf der Grundlage der Positionsinformation jedes der stationaren Objekte, weiche 
zum gegenwartigen Zeitpunkt ausgewahlt wurden. Diese X- Achsengeschwindigkeitskomponente wird der Feh- 
lererf assungseimichtimg 10 zugefuhrt. 

20 Die Fehlererfassungseinrichtung 10 erfaBt die Abweichung y der optischen Achse auf der Grundlage des 
Fahrzeugsgeschwindigkeitssignales Vs des Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 7, der Y'-Achsenkomponenten 
einer Vielzahl von stationaren Objekten, welche durch die stationarobjekt-Auswahlvorrichtung 8 ausgewahlt 
wurden und der VeranderungsgrdBe Vx' der X' Achsenkoordinatenkomponenten der Vielzahl von stationaren 
Objekten in einer vorbestimmten Zeitspanne, welche durch die X-Achsengeschwindigkeitskomponenten-Be- 

25 rechnungseinrichtung 9 berechnet werden. 

Das bedeutet, daB die Y'-Achsenkomponente des stationaren Objektes durch die Positionsinformation (x', y^ 
des stationaren Objektes, welches durch die Stationarobjekt- Ausws^vorrichtung 8 bereitgesteUt wird, gegeben 
ist, und die X*Achsengeschwindigkeitskomponente Vx' wird durch die X-Achsengeschwindigkeitskomponen- 
ten-Berechnungseinrichtung 9 gegeben. In Fig. 3 geschieht eine Auftragung auf der Gnmdiage dieser Daten. Die 

30 Auftragung wird fur eine Anzahl von stationaren Objekten durdigefuhrt, welche durch die stationarobjekt-Aus- 
wahleinrichtung 8 ausgewahlt werden. Danach wird der Achsensdmittpimkt a • \\f unter Verwendung des Verf ah- 
rens der kleinsten Quadrate berechnet Femer wird die Abweichung y dadurch bereitgesteUt, daB der berechne- 
te Achsenschnittpunkt a- v durch die Fahrzeuggeschwindigkeit Vs (= a) geteilt wird, welche von dem Fahr- 
zeuggeschwindigkeitssensor 7 erhalten wird. 

55 Die so erfaaltene Abweichung y wird der I^tervorrichtung 11 zugefuhrt, in welcher eine Filtening durchge- 
fuhrt wird, um die Zuverlassigkeit des Abweichungswerts v zu verbessem. 

Die Hltereinrichtung besteht aus einem zeitlichen Filter. Zur Verwendung als Hlter gibt es PiimarHlter, 
Bewegungsdurchschnittsfilter, IIR-Fdter, FIR-Rlter und dg. Die gefilterte Abweichung }^ wird der Korrektur- 
einrichtung 12 fur die optische Achse zugefuhrt Die Korrektureinrichtuzig 12 fur die optische Achse rotiert das 

40 Berechnungskoordinatensystem, welches in Fig. 2 gezeigt wird, in Obereinstimmung mit der gefilterten Abwei- 
chung wodurch das X'- Y'-Koordinatensystem mit dem X-Y-Koordinatensystem ausgerichtet wird. 

Ebenso wird die gefilterte Abweichung der Defekterfassungseinrichtung 15 zugefuhrt Die Defekterfas- 
sungseinrichtung 15 bestimmt einen Defekt der Vorrichtung durch Bestimmung, ob die gefilterte Abweichung \)/ 
gleich Oder grdBer ist als ein vorbestimmter Schwellwert Wenn die Defektbestimmungseinrichtimg 15 be- 

45 stimmt, daB die Vcnrichtung defekt ist, d. h. in dem Fail, in welchem die Korrekturvorrichtung 12 fOr die optische 
Achse die optische Achse nicht korrigieren kann, betatigt die Alarmantriebseinrichtung 16 den Lautsprecher 17, 
um einen Alarmton abzugeben. Ebenso unterbindet die Steuerverhinderungseinrfchtung 18 Steuervorgange, 
beispielsweise die Zwischenfahrzeugsabstands-Steuerung oder dgU nach dem Empf ang eines Signals der De- 
fekterfassungseinrichtung 15. 

50 Femer wird die Berechnung der Abweichung \\f durch die Fehlererfassungseinrichtung 10 in Ausfiihrung 1 
verhindert wenn vorbestimmte Bedingungen herrschen. 

Dieser Vorgang wird durchgefuhrt, um die Berechnung der Abweichimg nr zu verhindem, wenn die bei der 
Herleitung der oben erwahnten Gleichungen vorausgesetzten Bedingungen nicht herrschen, um zu verhindem, 
daB der Abweichungswert \|f einen Fehler enthalt Die Bedingungen bestimmen, daB 6 und ^ hinreichend klein 

55 sind, und daB Y' •< R ist Diese Bedingtmgen sind beim Fahrzeugbetrieb nicht erf ullt, wenn das Fahrzeug eine 
Kiirve mit einem Laufradius eines vorbestimmten Wertes oder weniger durchlauft 

In Ausfuhrung i wird der Lenkwinket des Lenkrades erfaBt durch Verwenden der Lenkradwinkel-Erf assungs- 
einrichtung 13, und es wird bestimmt, ob das Fahrzeug 1 eine Kurve mit einem Laufradius eines vorbestimmten 
Wertes oder weniger durchlauft 

60 Ebenso kann durch die Fahrzeuggeschwindigkeit abgeschatzt werden, ob der Laufradius gleich einem vorbe- 
stimmten Wert oder weniger ist In anderen Worten wird die Geschwindi'^keit, mit welcher ein Fahrer ein 
Fahrzeug sicher und ohne Angst durch eine Kurve fahren kann, durch den Laufradius bestimmt Wenn in 
Ausfuhrung 1 daher das Fahrzeug sich mit einer hohen Geschwindigkeit grdBer oder gleich eines vorbestimmten 
Wert s bewegt z. B. wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit groBer oder gleich 60 km/Std. ist, wird bestimmt, daB 

65 der Laufradius grdBer oder gleich einem vorbestimmten Wert ist Die Fahrzeuggeschwindigkeit von 60 km/Std. 
oder mehr wird im BewuBtsein iner SchnellstraBe gewahlt 

Die Information uber den LenkradwinkeL welche durch die Lenkradwinkel-Erf assungseinrichtung 13 erfaBt 
wird, und die von dem Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 erfaBte Fahrzeuggeschwindigkeit werden der Berech- 
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nungsverhind mngseinrichtung 14 zugefuhrt. Daiin bestimmt die Berechnungsverhindeningseinrichtiing 14, daB 
der Laufradius des Fahrzeuges kieiner oder gleich einem vorbestimmten Wert ist, wenn das Lenkrad um einen 
vorbestinunten Winkel oder mehr eingeschlagen ist, oder wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit kieiner oder gleich 
einem vorbestimmten Wert ist, und sie verhindert die Berechnung der Fehlererfassungseinrichtung 10, 

Es sei erwahnt, daB die Berechnungsverhinderungseinrichtimg 14 nur die Berechnung der Abweichung \(r 5 
durch die Fehlererfassungseinrichtung 10 verhindert und nicht den Korrekturvorgang durch die Korrekturein- 
richtung 12 fur die optische Achse* 

Dementsprechend, sogar wenn die Berechnung der Abweichung y^f verhindert ist, wird der ratervorgang 
durch die Hltereinrichtung tl auf der Grundlage der Information fortgesetzt, welche bis zu jenem Zeitpunkt 
angesammelt wurde, und das X'-Y'-Koordinatensystem wird auf der Grundlage der Abweichung v*, welche bis 10 
zu jenem Zeitpunkt geflltert wurde. korrigiert 

ZusatzUch hat die Bedingung, daB die Berechnung der Abweichung \\f verhindert wird, wenn die Fahrzeugge- 
schwmdigkeit kieiner oder gleich einem vorbestimmten Wert ist eine Bedeutung darin, daB wenn die Fahrzeug- 
geschwindigkeit niedrig ist, die Relativbewegung des stationaren Objektes klein ist, und der in dem Abwei- 
chungswert y\r enthaltene Fehler dementsprechend vergrdBert wird. In einem solchen Fall wird die Bereclmung 15 
der Abweichung verhinderL 

GemaB der oben erwahnten Erklarung wurde das Beispiel der Verwendung eines Laserradars als einer 
Oberwachungseinrichtimg gezeigt, es kann jedoch auch eine CCD-Kamera anstelle des Laserradars verwendet 
werdea 

In dem Fall einer CCD-KLamera ist das Erfassungskoordinaten^tem das in Fig* 5(c) gezeigte HV-Koordina- 20 
tensystem. Dementsprechend kann die Funktion der X-Y-Koordhiatentransformationseinrichtung 6 so veran- 
dert werden, daB die Positionsinformation des H-V-Koordinatensystems in die Positionsinfonnation des 
X'-Y'-Koordinatensystems transformiert wird. 

Femer kann der Filterungsvorgang durch die Filtereinrichtung 1 1 in Ausfuhrung 1 gewichtet werden. 

Bei der Berechnung des Achsenschnittpunkts in Fig. 3 wird die Berechnungsgenauigkeit umso welter verbes- 25 
sert, je groBer die Anzahl der Auftragungspunkte ist 

Daher wird der Wert der Abweichung y nach einem Gewichtnngsvorgang filtriert. bei welchem der Wert der^ 
berechneten Abweichung \j/ umso starker gewichtet wird, je groBer die Zahl der von der Stationarobjekt-Aus- 
wahlvorrichtung 8 ausgewthlten stationiren Objekte ist 

Der Fiitervorgang wird hierbei beispielsweise auf der Grundlage der folgenden Gleichung (6) durchgefuhrt 30 

Neudaten ^ Altdaten • (1 — k) + Neudaten * K (6) 

In Gleichung (6) bezeichnet Neudaten eine Abweichung \jr', welche zu einem gegenwartigen Zeitpunkt 
berechnet wurde, und Altdaten bezeichnet eine Abweichung welche bis zu einem vorherigen Zeitpunkt 35 
filtriert wurde, und die Notation k bezeichnet einen Gewichtungskoeffizienten. Der Wert von k wird so einge- 
steilt daB je hoher die Anzahl der stationaren Objekte ist, desto stirker wird der Wert von k gewichtet Wenn 
beispielsweise die Zahl der stationaren Objekte 2 ist, ist k gleich 0,01, wenn die Zahl der stationaren Objekte 3 ist, 
ist k gleich 0,02, und wenn die Zahl der stationaren Objekte 4 ist, ist k gleich 0,03. 

Die Gewichtung kann auch so durchgefuhrt werden, daB je groBer eine Differenz unter den Y'-Achsenkom- 40 
ponenten einer Vielzahl von stationaren Objekten ist, desto starker wird die erfaBte Abweichung y gewichtet 

Als Beispiel betrachte man einen Fall in Fig, 3, in welchem die ausgewahiten stationaren Objekte nur P2 und 
P3 sind, und einen FaU, in welchem sie nur PI imd P4 sind. 

Wenn in diesen beiden Fallen Achsenschnittpunkte berechnet werden, ist ein Wert des Achsenschnittpunktes 
in dem Fall, in welchem die Differenz zwischen den Y'-Achsenkomponenten einer Vielzahl von stationaren 45 
Objekten groB ist, zuverlassiger, d. h. in dem Fall, in welchem die ausgewahiten stationaren Objekte PI und P4 
sind. 

Dementsprechend kann die Zuveriassigkeit der Abweichung y verbessert werden, indem der Gewichtungs- 
vorgang nicht nur unter Berucksichtigung der Zahl der stationaren Objekte, sondem auch unter Berucksichti- 
gung der Differenz der Y'-Achsenkomponenten der stationaren Objekte durchgefiihrt wird 50 

Femer wurde das Verfahren zur Korrektur der optischen Achse durch Rotation des Berechnungskoordina- 
tensystems durch die Korrekturvorrichtung 12 fur die optbche Achse beschrieben, die optische Achse kann 
jedoch auch durch Verschieben des Erfassungskoordinatensystems korrigiert werden. 

Das bedeutet, daB in dem Fall des Laserradarsystems, das R-B-Koordinatensystem in Cbereinstimmung mit 
der GroBe der gefilterten Abweichimg y;r* verschoben werden kann, und in dem FaU der CCD-Kamera das 55 
HV-Koordinatensystem in Obereinstimmung mit der GroBe der gefilterten Abweichung \^ verschoben werden 
kann. 

In diesem Fall ist es nicht notwendig, die Korrektur des Berechnungskoordinatensystems durchzufuhren, in 
welchem die Zwischenfahrzeugsabstands-Steuerung und dgL durchgefuhrt wird, und die von der Oberwa- 
chungseinrichtung zugefiihrte Positionsinformation ist bereits dementsprechend korrigiert worden, so daB die 60 
Verarbeitung, wie die Zwischenfahrzeugsabstand-Steuerung, welche in den Berechnungskoordinatenachsen 
durchgefuhrt wird, vereinfacht werden kann. 

Obwohl bei der obigen Beschreibung die Positionsinformation von Objekten sunmiarisch durch Verschieben 
des Koordinatensystems korrigiert wird, kann die Positionsinfonnation (X'-Y') eines einzelnen Objektes in 
Obereinstimmung mit der Abweichung korrigiert werden. 65 

Obwohl in der obigen Erklarung die Positionsinformation von Objekten summarisch durch Verschieben des 
Koordinatensystems korrigiert wird, kann die Richttmg der Oberwachungseinrichtung in Obereinstimmung mit 
der Abweichung verandert werden, dadurch, daB die Oberwachungseinrichtung, wie das Laserradar oder die 
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CCD-Kamera, bewegUch gemacht wird. 

In diesem Fall ist es bevorzugt, die Oberwachungseinrichtung durch inen Schrittmotor anzutreiben. 

Wie oben erwahnt, wird gemaB Ausfuhning 1 der Fehler bei d r Anbringung d r Oberwachungseinrichtung, 
wie eines Laserradars oder einer CX^D-Kamera, abgefangen, wodurch ein genau Verbesserung der opttschen 
5 Achse durchgefuhrt warden kann* 

Sogar wenn der Fahrzeugkorper an sich verzerrt ist, kann die optische Achse der Oberwachungseinrichtung 
mit der Fahrtriditung des Fahrzeuges ausgerichtet werden. 

Sogar nacb der einmaligen Anbringung der Oberwachungseinrichtung kann die optische Achse passend 
korrigiert werden. 

10 Wenn die optische Achse der Oberwachungseinrichtiuig durch irgendeine Ursache wahrend der Fahrt veran- 
dert wird, kann die Abweichung wahrend des Fahrens des Fahrzeuges korrigiert warden. 

Die Zuverlassigkeit des Wertes der erfaBten Abweichung kann durch Fihem der erfaBten Abweichung xjr 
verbessert werden. 

Die Zuverlasdgkeit des Wertes der gefilterten Abweichung \|/' kann verbessert werden, da der Rlterungsvor- 
15 gang in Obereinstimmung mit der Anzahl der stationaren Objekte oder der Differenz unter den Y'-Achsenkom- 
ponenten der stationaren Objekte gewichtet wird. 

Die Zuveiiassigkeit des Wertes der erfaBten Abweichung kann verbessert werden, da die Berechnung der 
Abweichung verhindert wird, wenn die vorbestinunten Becfingungen nicht herrschen. 

Die optische Achse kann genau korrigiert werden, da der Korrekturvorgang der optischen Achse fortgesetzt 
20 wird, sogar wenn die Berechnung der Abweichung verhindert wird. 

im Obrigen sind die oben erwahnten Ausfuhrungen Beispiele zur Erklaning der vorliegenden Erfindung, und 
eine Vielzahl von Ausfiihrungen sind ixmerhalb des Umf anges und Geistes der vorliegenden Erfindung naturlich 
mdglich. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvonichtung der vortiegenden Erfindung kann die Abwei- 
25 chung der optischen Achse der Oberwachungseinrichtung auf der Grundlage der Fahrzeuggeschwindigkeit, der 
rsten Koordinatenkomponenten einer Vielzahl von stationaren Objektea und der VeranderungsgroBen der 
zweiten Koordinatenkomponenten der Vielzahl von stationaren Objekten in einer vorbestimmten Zeitspanne 
erf aBt werden. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vorliegenden Erfindung kann die Zuverlas- 
30 sigkeit des Wertes der Abweichung der optischen Achse durch die Durchfuhrung des Filterungsvorganges 
verbessert werden. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vorliegenden Erfindung kann die Zuverlas- 
sigkeit des Abweichungswerts der optischen Achse weiter verbessert werden, da der Rltenmgsvorgang in 
Obereinstimmung mit der Anzahl an ausgewahlten stationaren Objekten gewichtet wird. 
35 GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vorliegenden Erfindung kann die Zuverlas- 
sigkeit des Abweichungswerts der optischen Achse weiter verbessert werden, da der Filterungsvorgang in 
Obereinstimmung mit der Differenz unter den ersten Koordinatenkomponenten der ausgewahlten stationaren 
Objekte gewichtet wird. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vorliegenden Erfindung konnen genaue 
40 P sitionsinformationen von Objekten bereitgestellt werden, da die Positionsinformationen der Objekte, welche 
von der Oberwachungseinrichtung erfaBt werden, in Obereinstimmung mit der Abweichung der optischen 
Achse korrigiert werden. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vorliegenden Erfindung kdnnen Positionsin- 
formationen der Objekte auf eine vereinf achte Weise korrigiert werden, da das Berechnungskoordinatensystem 
45 in Obereinstinmiung mit der Abweichung der optischen Achse verschoben wird. 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorriditung der vorliegenden Erfindung kdnnen Posidonsin- 
formationen der Objekte korrigiert werden, ohne die Berechnimgsverarbeitung zu verkomplizieren, da das 
Erf assungskoordinatensystem in Obereinstimmung mit der Abweichung der optischen Achse verschoben wird. 
GemaB der Fahrzeugiungebungs-Oberwachungsvorrichtung der vortiegenden ErBndung kann die Zuverlas- 
50 sigkeit der Vorrichtung weiter verbessert werden, da die Berechnung der Abweichung der optischen Achse 
verhindert wird, weim der Laufradius des Fahrzeuges ais kleiner oder gleich einem vorbestimmten Laufradius 
vorausgesagt wird, 

GemaB der Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung der vortiegenden Er^dung kann die Zuverlas- 
sigkeit der Vorrichtung verbessert werden durch Fortsetzen der Korrektur der Positionsinformation von 
55 Objekten, sogar wenn die Erfassung der Abweichung der optischen Achse verhindert wini 

Patentanspruche 

1. Fahrzeugumgebungs-0berwachungsvorrichtung,umfas5end: 
60 — eine Oberwachungseinrichtung (5) zur Erfassung von Objekten {2% welche sich in der Umgebung 

eines Fahrzeuges (1) befinden, und zur Ausgabe von Positionen pc, Y) der Objekte (2), welche durch ein 
vorb stimmtes Erfassungskoordinat nsystem pC- Y) d fini rtw rd n; 

— eine Koordinatentransf ormationseiiui chtung (6), welche ein Berechnungskoordinatensystem (X'- 
hat, in welchem ein Position d r Oberwachungseinrichtung (5) ein Ursprungspunkt ist, eine Fahrtrich- 
65 tung des Fahrzeug s eine erste Koordinatenacfase (V) ist, und eine zur ersten Koordhiat nachse (V) 

orthogonale Achse eine zweite Koordinatenachs (X') ist. zur Transformierung der Posidonen (X, Y) 
der Objekte (2) in Positionen (X\ Y% welche durch das Berechnungskoordinatensystem (X'-Y') defi- 
niert sind; 
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— eine Fahrzeuggeschwindigkeits-Erfassungsvorrichtung (7) zur Erfassimg einer Fahrzeuggeschwin- 
digkeit des Fahrzeugs (1); 

— eine Stationarobjekt-Auswahleinrichtimg (8) zum Auswahlen einer Vielzahl von stationaren Objek- 
ten (2) unter den Objekten (2), auf derGrundlage der Fahrzeuggeschwindigkeit; iind 

— eine Fehlererfassungseinrichtung (10) zur Erfassung einer Abw ichung (y) einer optischen Achse 5 
(Y) der Oberwachungseinrichtung (5) auf der Gnmdlage der Fahrzeuggeschwindigkeit, der Klompo- 
nenten der ersten Koordinatenachse (Y') der Vielzahl von stationaren Objekten (2), welche durch die 
Stationarobjekt-Aiiswahleinrichtung (8) ausgewahlt wurden, und von VeranderungsgroBen in ICompo- 
nenten der zweiten Koordinatenachse (X') der Vielzahl von stationaren Objekten (2) in einer vorbe- 
stimniten Zeitspanne. 10 

2. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorricfatung nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine Filterein- 
richtung (11) zur Fllterung der Abweichung (y), welche durch die Fehlererfassungseinrichtung (10) erfaBt 
wurde. 

3. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Hltereinrichtung (11) die Abweichung (y) vor der Filterung der Abweichung (y) gewichtet, so daB je groBer 15 
die Anzahl der ausgewahlten stationaren Objekte (2) ist, desto groBer ist die GewichtungsgroBe, welche auf 
eine erf aBte Ausgabe der Fehlererfassungseinrichtung (10) angewendet wird. 

4. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Filtereinriditung (11) die Abweichung (v) vor dem Filtem der Abweichung (v) gewichtet, so daB je grofier 
die Differenz unter den Komponenten der ersten KLoordinatenachse (Y') der Vielzahl von ausgewahlten 20 
stationaren Objekten (2) ist, desto groBer ist die GewichtungsgroBe, welche auf eine erfaBte Ausgabe der 
Fehlererfassungseinrichtung (10) angewendet wird. 

5. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine Korrek- 
tureinrichtung (12) zur Korrektur der Posirionsinfonnation der erfaBten Objekte (2) in tibereinstimmung 
mitder Abweidiung(i|f) der optischen Achse (Y)w 25 

6. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Korrektureinrichtung (12) die Posttionsinf ormation der erfaBten Objekte (2) durch Verschieben des Berech- 
nungskoordinatensystems (X'-V) in Obereinstinimung mit der Abweichung (y^) der optischen Achse (Y)- 
korrigiert. 

7. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorricfatung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die 30 
Korrektureinrichtung (12) die Positionsinformation der erfaBten Objekte (2) durch Verschieben des Erfas- 
sungskoordinatensystems (X-Y) in Obereinstimmtmg mit der Abweichung (x|f) der optischen Achse (Y) 
korrigiert 

8. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine Laufradi- 
us- Abschatzeinrichtung (7, 13) zur Abschatzung eines Laufradius des Fahrzeugs (2% und eine Berechnungs- 35 
verhindeningseinrichtung (14) zur Verhinderung der Berechnung der Fehlererfassungseinrichtung (10), 
wenn der Laufradius des Fahrzeuges (1) als kleiner oder gleich einem vorbestimmten Laufradius abge- 
schatztwird. 

9. Fahrzeugumgebungs-Oberwachungsvorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeichnet durch eine Korrek- 
tureupuichtung (12) zur Korrektur von Positionsinformationen der Objekte (2) in Obereinstimmung mit der 40 
Abweichung (\|f) der optischen Achse (Y), wobei die Korrektureinrichtung (12) den Korrekturvorgang 
fortsetzt, sogar wenn die Berechnung der Fehlererfassungseinrichtung (10) verfaindert wird 



Hierzu 4 Seite(n) Zeichnungen 
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